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Salah satu contoh dari Unmanned Aerial Vehicle (UAV) adalah robot 
quadcopter. Dalam penelitian ini dilakukan analisis sinyal radio robot quadcopter 
menggunakan 3DR radio telemetri untuk menentukan seberapa jauh jarak 
efektifnya berdasarkan mode terbang robot dan gangguan di sekitar GCS. Dan juga 
untuk menentukan seberapa besar nilai Received Signal Strength Indikator (RSSI) 
dan nilai remote RSSI (remRSSI). Penelitian ini bertujuan untuk mendapatkan jarak 
efektif dari 3DR Radio Telemetri, besar nilai RSSI, remRSSI dan rata-rata nilai 
noise terhadap gangguan manusia.  
Penelitian ini diawali dengan perumusan masalah dan tujuan penelitian. 
Kemudian perancangan hardware yang berupa pembuatan alat. Lalu perancangan 
software yang berupa set parameter robot quadcopter menggunakan software 
Mission Planner. Melakukan uji coba robot dengan mode Auto dan Manual, dan 
pengujian radio telemetri. Melakukan pengukuran sesuai dengan indikator dari 
perumusan masalah dan mengambil datanya menggunakan Mission Planner. 
Terakhir menganalisis data yang didapat dengan melakukan perbandingan dari tiap-
tiap indikator. 
Dari hasil percobaan didapatkan jarak efektif terjauh tanpa gangguan yaitu 
198,6 meter dan jarak efektif terjauh ada gangguan yaitu 82,1 meter. Jarak efektif 
penggunaan mode terbang Auto yaitu 50 meter dan untuk mode terbang Manual 
yaitu 80 meter. Untuk nilai remRSSI dan RSSI lebih baik ketika mode terbang 
Manual dengan jarak 80 meter untuk remRSSI dan 60 meter untuk RSSI. Rata-rata 
nilai noise tanpa gangguan yaitu 19 dan yang ada gangguan yaitu 24. Dalam 
penelitian ini besar nilai remRSSI dan RSSI dipengaruhi oleh jarak di mana 
semakin jauh jarak maka semakin kecil nilai remRSSI dan RSSI. 
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One example of a UAV is quadcopter robots. In this research, analyzes 
radio signals quadcopter robots using 3DR radio telemetry to determine the 
effective distance based flying robot mode and disturbance around GCS. And also 
to determine the value of Received Signal Strength Indicator (RSSI), remote RSSI 
(remRSSI). This research purpose to obtain effective distance of 3DR Radio 
Telemetry, the value of RSSI, remRSSI and average value of noise against human 
disturbance. 
This research begins with the formulation of the problem and research 
purpose. Then the design of the hardware in the form of instrument making. And 
the design software in the form of parameter quadcopter robot sets using software 
Mission Planner. To test robot with Auto and Manual flying mode, and testing of 
radio telemetry. Take measurements according to the indicators of the formulation 
of the problem and took the data using Mission Planner. Last analyzed data 
obtained by doing a comparison of each indicator. 
From the experimental results obtained furthest effective distance is 198.6 
meters without disturbance and with disturbance the furthest effective distance is 
82.1 meters. The effective range of the use of Auto flight mode is 50 meter and to 
Manual flight mode is 80 meters. For remRSSI and RSSI value better when Manual 
flight mode with a distance of 80 meters to remRSSI, and 60 meters for RSSI. The 
average value of noise without disturbance is 19 and with disturbance is 24. In this 
study, the value of remRSSI and RSSI is affected by the distance where the farther 
the distance, the smaller the value of remRSSI and RSSI. 
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